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converts continuous ste ring angl signal into instantaneous values 
which are averaged by computer for derivation of correction valu s 
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Abstract 



The correction appts. (10) converts continuous steering angle values from the sensor (22) into 
instantaneous values. A computer derives correction values from the instantaneous values by taking the 
average of a number of instantaneous values and stores the correction values. The instantaneous values 
can be the measured values or the measured values after correction by the correction values. 
In a vehicle with a speed sensor, an instantaneous value is only used for average value formation when the 
vehicle speed exceeds a certain value. 

ADVANTAGE - Enables null point correction with greater accuracy than resolution of steering angle sensor. 
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© Einrichtung und Verfahren zur Bestimmung eines Korrekturwinkels fur einen Lenkwinkelsensor eines 
Fahrzeugs 

© Es wird eine Einrichtung (10) zur Ermittiung eines Korrek- 
turwinkel-Werts zur Nullpunktskorrektur eines Lenkwinkel- 
Sensors (22) eines Fahrzeugs vorgeschlagen. Der Lenkwin- 
kel-Sensor (22) erzeugt fortwahrend MeBwerte. die dem 
Lenkwinkel zum jeweiligen Zeitpunkt entsprechen, und gibt 
diese MeBwerte an die Einrichtung (10) ab. Die Einrichtung 20 ■ 

(10) wandelt die MeBwerte in Momentanwerte des Lenkwin- 
kels um. Daruber hinaus umfaBt die Einrichtung eine 
Recheneinrichtung zur Bestimmung des Korrekturwinkel- 
Werts aus den Momentanwerten des Lenkwinkels und eine 
Speichereinrichtung zum Speichern des Korrekturwinkel- 
Werts. Die Recheneinrichtung ist zur Bestimmung des 
Korrekturwinkel-Werts unter Bildung des Mitterwerts einer 
Mehrzahl von Momentanwerten des Lenkwinkels ausgebil- 
det. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zur Ermitt- 
lung eines Korrekturwinkels-Werts zur Nullpunktskor- 
rektur eines Lenkwinkel-Sensors eines Fahrzeugs, wo- 
bei der Lenkwinkel-Sensor fortwahrend MeBwerte er- 
zeugt und an die Einrichtung abgibt welche MeBwerte 
dem Lenkwinkel zum jeweiligen Zeitpunkt entsprechen, 
wobei die Einrichtung diese MeBwerte in Momentan- 
werte des Lenkwinkels umwandelt, und wobei die Ein- 
richtung j?Lne„Rec_henelnrich zur Bestimmung des 
Korrekturwinkelwerts aus den Momentanwenen des 
Lenkwinkels und eine Speichereinrichtung zum Spei- 
cherndes Korrekturwinkelwerts umfaBt 

Eine gattungsgemafie Einrichtung ist beispielsweise 
aus der Veroffentlichung "1987 Thunderbird Turbo 
Coupe Programmed -Ride Control (PRC) Suspension" 
(Sociation of Automotive Engineers, SAE-Paper 
8 70 540, USA 1987) bekannt Bei der bekannten Ein- 
richtung ist der Lenkwinkel-Sensor von einem LED/ 
Lichtdetektor-Element (LED — lichtemittierende Di- 
ode) mit Blendenscheibe gebildet, wobei die Blenden- 
scheibe mit auf ihrem Umfang in konstantem Winkelab- 
stand verteilten Blendenoffnungen versehen ist Derar- 
tige Lenkwinkel-Sensoren erfassen diskrete Lenkwin- 
kel-MeBwerte, deren Auflosung (das ist der Abstand 
zwischen zwei unmittelbar benachbarten Stutzpunkten, 
d. h. zwei moglichen erfaBten Werten) vom Winkelab- 
stand der Blendenoffnungen abhangt Die Lenkwinkel- 
MeBwerte werden, ggf. unter Beriicksichtigung des 
Korrekturwinkelwerts, in Momentanwerte des Lenk- 
winkels umgewandelL Bei der bekannten Einrichtung 
ermittelt ein Rechner aus den Momentanwenen den 
Korrekturwinkel fur den Lenkwinkel-Sensor mit Hilfe 
einer Intervallschachtelung. Intervallschachtelungen ha- 
ben den Nachteil, daB die Genauigkeit, mit der der Kor- 
rekturwinkelwert eingegrenzt werden kann, durch die 
Auflosung des Lenkwinkel-Sensors vorgegeben ist Ins- 
besondere kann eine Intervallschachtelung keinen Kor- 
rekturwinkelwert liefern, der zwischen zwei unmittelbar 
benachbarten Stutzpunkten der erfaBten Lenkwinkel- 
werte liegt 

Demgegenuber liegt die Aufgabe der Erfindung dar- 
in t eine Einrichtung der gattungsgemaBen Art bereitzu- 
stellen,, welche es ermoglicht, den Korrekturwinkelwert 
fur einen Lenkwinkel-Sensor mit einer Genauigkeit zu 
bestimmen, die hOher ist als die Auflosung des Lenkwin- 
kel-Sensors, d.h„ die Korrekturwinkelwerte liefern 
kann, die zwischen zwei unmittelbar benachbarten 
Stutzpunkten der erfaBten Lenkwinkelwerte liegen. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgema'B dadurch gelost, 
daB die Recheneinrichtung zur Bestimmung des Kor- 
rekturwinkelwerts unter Bildung des Mittelwerts einer 
Mehrzahl von Momentanwenen des Lenkwinkels aus- 
gebildet ist Die Genauigkeit, mit der der Korrekturwin- 
kelwert fur den Lenkwinkel-Sensor unter Verwendung 
der erfindungsgemaBen Einrichtung bestimmt werden 
kann, hangt neben der Genauigkeit des Lenkwinkel- 
Sensors auch von der Anzahl der zur Mittelwertbildung 
herangezogenen Momentanwerte ab. Wird der Korrek- 
turwinkel beispielsweise unter Mittelung von hundert 
Momentanwenen gebildet, so ist eine Bestimmung des 
Korrekturwinkels mit einer zehnmal hdheren Genauig- 
keit mdglich, als es der Auflosung des Lenkwinkel-Sen- 
sors entspricht, da die Genauigkeit bei Mittelwertbil- 
dung proportional zur Quadratwurzel der Anzahl der 
zur Mittelwertbildung herangezogenen MeBwerte ist. 

Bei "normaler" Fahrt, d h. z. B., wenn das Fahrzeug 
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nicht auf einem Rundkurs fahrt, ergeben die fortlaufend 
erzeugten Lenkwinkel-MeBwerte eine Lenkwinkelver- 
teilung, die symmetrisch urn einen einer Geradeausfahrt 
entsprechenden Lenkwinkel angeordnet ist Dieser ei- 

5 ner Geradeausfahrt entsprechende Lenkwinkel ist der 
zu bestimmende Korrekturwinkelwert 

Wenn als Momentanwerte die Lenkwinkel-MeBwer- 
te genommen werden, so ergibt sich der Korrekturwin- 
kelwert direkt als der aus den Momentanwenen gebil- 

10 dete Mittelwert Da samtliche vom Lenkwinkel-Sensor 
erfaBten Lenkwinkel-MeBwerte gegenuber dem tat- 
sachlichen Lenkwinkel urn einen konstanten Betrag ver- 
schoben sind, bspw. infolge Dejustierung des Lenkwin- 
kel-Sensors, enthalt auch der Korrekturwinkelwert die- 

15 se Verschiebung. Der tatsachliche Lenkwinkelwert er- 
gibt sich aus der Subtraktion des Korrekturwinkelwerts 
vom jeweiligen Lenkwinkel- MeBwert Durch diese Sub- 
traktion wird die vorstehend beschriebene Verschie- 
bung der Werte aufgehoben. 

20 Alternativ ist es mSglich, daB die zur Mittelwertbil- 
dung herangezogenen Momentanwerte bereits durch 
den Korrekturwinkelwert korrigierte Lenkwinkel-MeB- 
werte sind. In diesem Fall stellt der aus den Momentan- 
wenen gebildete Mittelwert eine Korrektur zu dem 

25 zum jeweiligen Zeitpunkt aktuellen Korrekturwinkel- 
wert dar. Eine Verschiebung der Lenkwinkel-MeBwerte 
um einen einer oder mehreren vollen Umdrehungen 
entsprechenden Betrag, & h. um n-360° (n — 1, 2, ...), 
bspw. infolge Dejustierung des Umdrehungszahlers des 

30 Lenkwinkel-Sensors, wird gemaB vorstehendem bereits 
vor der Mittelwertbildung korrigiert Bei der Mittel- 
wertbildung werden somit betragsmaBig kleinere Lenk- 
winkelwerte aufsummiert Bei gleicher, vorgegebener 
Anzahl von Rechenstellen kann somit ein genaueres Er- 

35 gebnis, d. h. ein genauerer Korrekturwinkelwert, erzielt 
werden. 

Weist das Fahrzeug einen Geschwindigkeits-Sensor 
zur Erfassung eines Momentanwerts einer Fahrzeugge- 
schwindigkeit auf, so ist es moglich, einen Momentan- 
40 wert des Lenkwinkels nur dann zur Mittelwertbildung 
heranzuziehen, wenn der Momentanwert der Fahrzeug- 
geschwindigkeit einen Geschwindigkeits-Grenzwert 
iiberschreitet Dies hat den Vorteil, daB bei entsprechen- 
der Wahl des Geschwindigkeits-Grenzwerts vorwie- 
45 gend Lenkwinkel-MeBwerte zwischen —180° und 
4- 180°, d. h. in einem Lenkwinkel-Grundbereich, auftre- 
ten, so daB sich eine hohe Wahrscheinlichkeit filr das 
Vorliegen einer symmetrischen Lenkwinkelverteilung 
ergibt deren Schwerpunkt bei einem Geradeausfahrt 
50 entsprechenden Lenkwinkel liegt 

Um sicherstellen zu konnen, daB extreme Lenksitua- 
tionen, beispielsweise Abbiegen oder Durchfahren einer 
Haarnadelkurve, den Schwerpunkt der Lenkwinkelver- 
teilung nicht zu sehr von dem Geradeausfahrt entspre- 
55 chenden Lenkwinkel entfernen, wird vorgeschlagen, 
daB ein Momentanwert des Lenkwinkels nur dann zur 
Mittelwertbildung herangezogen wird, wenn er dem Be- 
trage nach kleiner ist als ein Lenkwinkel-Grenzwert 
Um die Rechengeschwindigkeit erhohen und Spei- 
60 cherplatz einsparen zu konnen, ist vorgesehen, daB die 
Recheneinrichtung zur Bildung von Teilmittelwerten 
aus einer, vorzugsweise jeweils gleichen, Anzahl von 
Momentanwerten des Lenkwinkels und zur Bildung ei- 
nes Gesamtmittelwerts aus den Teilmittelwerten ausge- 
bildet ist und daB eine Teilmittelwert-Speichereinrich- 
tung mit Speicherplatzen zum Speichern der Teilmittel- 
werte vorgesehen ist Hierbei ist es bevorzugt, wenn die 
Teilmittelwerte aus 2 n Momentanwerten des Lenkwin- 
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kels gebildet werden, wobei n eine ganze Zahl ist und 
der Gesamtmittelwert aus 2 m Teilmittelwenen gebildet 
wird, wobei m eine ganze Zahl isL Hierdurch ist es m6g- 
lich die zur Bildung der Teilmittelwerte und des Ge- 
samtmittelwerts notwendigen Divisionen besonders 
schnelldurchzufuhren. 

Urn fur den jeweils neuesten Teilmittelwert Speicher- 
platz zur Verfiigung stellen zu konnen, ist vorgesehen, 
daB dann, wenn alle Speicherplatze der Teilmittelwert- 
Speichereinrichtung belegt sind, vor der Bildung eines 
weiteren Teilmittelwerts der jeweils alteste Teilmmel- 
wert geldscht wird, urn Speicherplatz fur den weiteren 
Teilmittelwert zu schaffen. Beispielsweise kann die Teil- 
mittelwert-Speichereinrichtung hierzu als Schieberegi- 
ster ausgebildet sein. . 

Urn bei der Ermittlung des Korrekturwinkels fur den 
Lenkwinkelsensors jeweils die aktuellsten Momentan- 
werte beriicksichtigen zu konnen, ist vorgesehen, daB 
nach Speicherung des weiteren Teilmittelwerts aus den 
in der Teilmittelwert-Speichereinrichtung gespeicher- 
ten Teilmittelwerten sogleich ein neuer Gesamtmittel- 
wert gebildet wird. 

Urn bei lnbetriebnahme der Einrichtung sicherstellen 
zu konnen, daB der aktuelle Korrekturwinkelwert tat- 
sachliche Lenkwinkelwerte im Lenkwinkel-Grundbe- 
reich liefert, wird vorgeschlagen, daB eine Vorrichtung 
zur Bestimmung eines Grundbereichs des Lenkwinkels 
vorgesehen ist, die bestimmt, ob die Momentanwerte 
hauptsachlich im Bereich zwischen -180° und +180° 
liegen, und eine Korrektur des Grundbereichs urn 360 
vornimmt, wenn die Momentanwerte nicht hauptsach- 
lich im Bereich zwischen - 180° und + 180° liegen. 

Hierbei ist es bevorzugt, daB die Grundbereichs-Be- 
stimmungsvorrichtung als Anfangswert fur den Korrek- 
turwinkelwert 0° verwendet und zur Korrektur des 
Grundbereichs den Korrekturwinkelwert urn 360° er- 
hoht bzw. absenkt, wenn bei Erfassung einer vorbe- 
stimmten Anzahl von Momentanwerten des Lenkwin- 
kels mehr als die Halfte der Momentanwerte des Lenk- 
winkels groBer als +180° bzw. kleiner als -180° ist. 
Die weitere Oberprufung des Korrekturwinkels kann 
im Rahmen der Mittelwertbildung durchgefuhrt wer- 
den. 

Urn zu Ermittlung des Korrekturwinkels stets eine 
aktuelle Lenkwinkelverteilung bereitstellen zu konnen, 
wird vorgeschlagen, daB der Lenkwinkel-Sensor die 
MeBwerte mit einer Frequenz von zwischen 50 Hz und 
200 Hz, vorzugsweise von etwa 100 Hz, erzeugt 

Die Erfindung betrifft auch ein Verfahren gemaB An- 
spruch 13, welches sich durch zuverlassige und genaue 
Bestimmung des Korrekturwinkelwerts bei gleichzeiti- 
gem geringem Speicherbedarf auszeichnet. 

Die Erfindung wird im folgenden an einem AusfOh- 
rungsbeispiel anhand der Zeichnung naher erlautert. Es 
stelltdar: 

Fig. 1 eine schematische Draufsicht auf ein mit der 
erfindungsgemaBen Einrichtung ausgestattetes Lenksy- 
stem eines Fahrzeugs; 

Fig. 1A eine schematische Darstellung der erfin- 
dungsgemaBen Einrichtung; 

Fig. 2 ein FluBdiagramm eines in der erfindungsge- 
maBen Einrichtung durchgefuhrten Hauptprogramms 
zur Ermittlung des Korrekturwinkels; 

Fig. 3 ein FluBdiagramm des Unterprogramms "Be- 
reichserkennung"; 

Fig. 4 ein FluBdiagramm des Unterprogramms 
"Hochfahren", 

Fig. 5 ein FluBdiagramm des Unterprogramms nor- 



maler Betrieb"; und 

Fig. 6 eine schematische Darstellung zur Erlauterung 
des Korrekturfaktorsk. 

In Fig. 1 ist schematisch ein mit einer erfindungsge- 
5 maBen Einrichtung 10 ausgestattetes Lenksystem 12 ei- 
nes Kraftfahrzeugs dargestellt Zum Lenken des Fahr- 
zeugs betatigt der Fahrer ein an einer Lenksaule 14 
befestigtes Lenkrad 16. Die Drehung der Lenksaule 14 
wird fiber ein Lenkgetriebe 18 an Rader 20 weitergelei- 
10 tet, die beispielsweise an einer Vorderachse 21 des Fahr- 
zeugs angeordnet sind. Auf diese Weise resuhiert aus 
einem Lenkwinkel O des Lenkrads 16 ein Radein- 
schlagswinkel 0 der Vorderrader 20 des Fahrzeugs. Bei 
einer Geradeausfahrt des Fahrzeugs weisen der Lenk- 
15 winkel <t> und der Radeinschlagswinkel 0 definitionsge- 
maB den Wert 0° auf (s. Fig. 1). 

Zur Erfassung des Lenkwinkels <D ist an der Lenksau- 
le 14 ein Lenkwinkel-Sensor 22 angeordnet, der eine 
LED 22a (lichtemittierende Diode), eine an der Lenk- 
20 saule 14 befestigte Blendenscheibe 22b sowie einen 
Lichtdetektor 22c aufweist Ober den gesamten Umfang 
der Blendenscheibe 22b verteilt sind in festem Winkel- 
abstand Blendenoffnungen 22d vorgesehen. Die LED 
22a, die Blendenscheibe 22b und der Lichtdetektor 22c 
25 sind derart angeordnet, daB das von der LED 22a emit- 
tierte Licht nur dann auf den Lichtdetektor 22c fallen 
kann, wenn es durch eine der Blendenoffnungen 22d 
hindurchgetreten ist. Somit wird der Lichtdetektor 22c 
bei einer Drehung des Lenkrads 16 abwechselnd vom 
30 Licht der LED 22a beleuchtet und von diesem abge- 
schirmt. Auf diese Weise erzeugt der Lichtdetektor 22c 
ein sich zeitlich anderndes Signal, aus dem ein Lenkwin- 
kel-MeBwert <D mcs s bestimmt wird. Der erzeugte Lenk- 
winkelwert <D meM wird an die Einrichtung 10 abgegeben. 
35 Der Lenkwinkel-Sensor 22 kann auch anderen Auf- 
bau haben. Beispielsweise kann er von einem Potentio- 
meter mit mit der Lenksaule verbundenem Schleifkon- 
takt gebildet sein. 

Beim Einbau des Lenkwinkel-Sensors 22 in ein Fahr- 
40 zeug kann nur mit sehr hohem Aufwand sichergestellt 
werden, daB die vom Lenkwinkel-Sensor 22 gelieferten 
Lenkwinkel-MeBwerte Omess mit dem tatsfichlichen 
Lenkwinkel O ubereinstimmen, d. h. insbesondere, daB 
der Lenkwinkel- MeBwert <D me$ s bei Geradeausfahrt 
45 (tatsachlicher Lenkwinkel O =» 0°) ebenfalls den Wert 
0° aufweist. Daruber hinaus ist es moglich, daB der 
Lenkwinkel-Sensor 22 wahrend der Fahrt oder bei Re- 
paraturen dejustiert wird. Die erfindungsgemaBe Ein- 
richtung 10 ist daher gemaB Fig. 1A mit einer Rechen- 
50 einrichtung 24 ausgestattet, welche aus den Lenkwinkel- 
MeBwerten <D m ess einen Korrekturwinkelwert Okorr er- 
mittelt. Der Korrekturwinkelwert Okorr wird in einer 
Speichereinrichtung 26 gespeichert. Zur Bestimmung 
des tatsachlichen Lenkwinkels <D wird der Korrektur- 
55 winkelwert Okorr in einem Differenz-Glied 28 von dem 
jeweiligen Lenkwinkel-MeBwert dWss abgezogen. 
Weiter weist die Recheneinrichtung 10 eine Speicher- 
einrichtung 30 zur Speicherung von bei der Berechnung 
des Korrekturwinkelwerts Okorr verwendeten HilfsgrtJ- 
60 Ben (Teilmittelwerte <Di siehe nachfolgende Beschrei- 
bung)auf. 

Die Einrichtung 10 ftihrt die Bestimmung des Korrek- 
turwinkelwerts Okorr mit Hilfe eines im folgenden an- 
hand der Fig. 2-5 naher erlauterten Programms durch. 
65 In Fig. 2 ist das Hauptprogramm zu Ermittlung des 
Korrekturwerts Okorr als FluBdiagramm dargestellt 
Das Programm wird in einem Schritt SlOO beispielswei- 
se durch Einschalten der ZOndung des Fahrzeugs ge- 
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startet In einem Schritt Si 10 erfolgt hierauf eine Initia- 
lisierung von Systemvariablen, beispielsweise wird der 
Variables in der der Korrekiurwert Okon gespeichert 
wird, der Wert 0° zugewiesen. Weitere im Schritt SI 10 
"Initialisierung" vorgenommene Variablenzuweisungen 5 
werden im Zusammenhang der weiteren Beschreibung 
erlautert werden. In einem Schritt S120 erfolgt eine Be- 
reichserkennung der Lenkwinkel-MeBwerte <D mess, dh, 
es wird bestimmt ob die Lenkinkei-MeBwerte haupt- 
sachlich in einem Winkelbereich zwischen - 180° und 10 
+ 180° liegen. Das Unterprogramm "Bereichserken- 
nung" wird weiter unten anhand von Fig. 3 naher erlau- 
tert werden. 

In einem Schritt S130 des Hauptprogramms wird 
durch Oberprufung einer Systemvariablen "erstes Mai" 15 
bestimmt, ob das Programm diesen Schritt zum ersten 
Mai durchlauft oder nicht Die Systemvariable "erstes 
Mai" wird bei der Initialisierung in Schritt SI 10 mit dem 
Wert "JA" belegt Wird der Schritt S130 zum ersten Mai 
durchlaufen, so schreitet das Programm zu einem 20 
Schritt S140 fort, in welchem ein Unterprogramm "Ein- 
lernen" aufgerufen wird. Dieses Unterprogramm berei- 
tet das System fur den normalen Betrieb vor. Das Un- 
terprogramm "Einlernen" wird anhand von Fig. 4 weiter 
unten naher erlautert werden. An dieser Stelle sei ledig- 25 
lich festgehalten, daB in einer Zahlervariable n3 die Zahl 
der Durchlaufe des Unterprogramms "Einlernen" fest- 
gehalten wird Weiter wird in diesem Unterprogramm 
die Systemvariable "erstes Mai" mit dem Wert "NEW 
belegt 30 

In einem Schritt S150 wird bestimmt, ob das Unter- 
programm "Einlernen" bereits sechzehnmal durchlaufen 
wurde. 1st dies nicht der Fall, so kehrt das Programm 
zum Schritt S140 zuriick und das Unterprogramm "Ein- 
lernen" wird erneut aufgerufen. Wurde das Unterpro- 35 
gramm "Einlernen" hingegen bereits sechzehnmal 
durchlaufen, so kehrt das Programm zum Schritt S130 
zuriick. Hier wird nun erkannt, daB das Programm den 
Schritt S130 nicht zum ersten Mai durchlauft, und das 
Hauptprogramm wird mit einem Schritt S160 fortge- 40 
setzt, in welchem der normale Betrieb zur Ermittlung 
des Korrekturwerts <Dkorr durchgefiihrt wird Das Un- 
terprogramm "normaler Betrieb" wird weiter unten an- 
hand von Fig. 5 naher erlautert werden. 

Nach Durchlaufen des Unterprogramms "normaler 45 
Betrieb" wird in einem Schritt S170 uberpruft ob die 
Zundung noch eingeschaltet ist. Bejahendenfalls kehrt 
das Programm zum Schritt S160 zuruck und fuhrt wie- 
derum das Unterprogramm "normaler Betrieb" durch. 
Ist die ZOndung hingegen nicht mehr eingeschaltet. so 50 
wird das Hauptprogramm in einem Schritt Si 80 been- 
det 

In Fig. 3 ist ein FluBdiagramm des Unterprogramms 
"Bereichserkennung" dargestelit In diesem Unterpro- 
gramm wird der Korrekturwinkelwert <Dkorr derart fest- 55 
gelegt daB aus den Lenkwinkel-Mefiwerten CWs 
durch Beriicksichtigung des Korrekturwinkelwerts 
Okorr gebildete Momentanwerte <D m om des Lenkwinkels 
hauptsachlich im Bereich zwischen -180° und +180° 
liegen. Ist namlich bspw. der Umdrehungszahler des 60 
Lenkwinkel-Sensors urn eine oder mehrere Umdrehun- 
gen dejustiert, so muB der im Schritt SI 10 "Initialisie- 
rung" auf 0° festgesetzte Korrekturwinkelwert Okorr 
dieser Dejustierung angepafit werdea 

Der Eintritt in das Unterprogramm "Bereichserken- 65 
nung" erfolgt in einem Schritt S200. In einem Schritt 
S201 wird ein Momentanwert der Fahrzeuggeschwin- 
digkeit v erfaBt und in einem Schritt S202 bestimmt, ob 



die Fahrzeuggeschwindigkeit v h6her ist als eine erste 
vorbestimmte Fahrzeuggeschwindigkeit V|. Die vorbe- 
stimmte Geschwindigkeit vj kann hierbei bspw. zwi- 
schen 20 km/h und 40 km/h betragen. Ist dies nicht der 
Fall, so wird zum Schritt S201 zuruckgekehrt und erneut 
ein Momentanwert <D mo m erfaBt Wird im Schritt S202 
hingegen festgestellt daB die Fahrzeuggeschwindigkeit 
die erste vorbestimmte Geschwindigkeit vi uberschrit- 
ten hat, so schreitet das Unterprogramm zum Schritt 
S203 fort, in welchem ein Lenkwinkel-MeBwert Omess 
und ein weiterer Momentanwert der Fahrzeugge- 
schwindigkeit v erfaBt werden. Aus dem Lenkwinkel- 
MeBwert Omess wird durch Subtraktion des Korrektur- 
winkelwerts cDkorr ein Momentanwert <D m om des Lenk- 
winkels bestimmt 

In einem Schritt S204 wird uberprQft ob die Fahr- 
zeuggeschwindigkeit v einen Grenzwert vo (vo bspw. 
zwischen 10 km/h und 20 km/h) uberschritten hat oder 
nicht Ist dies nicht der Fall, so kehrt das Programm zum 
Schritt S203 zuruck. Wurde im Schritt S204 festgestellt, 
daB die Fahrzeuggeschwindigkeit den Grenzwert vo 
uberschritten hat so wird in einem Schritt S205 uber- 
pruft ob die Fahrzeuggeschwindigkeit auch eine zweite 
vorbestimmte Geschwindigkeit V2 (V2 bspw. zwischen 
40 km/h und 70 km/h) uberschritten hat Ist dies der Fall, 
so wird angenommen, laB sich die Momentanwerte 
Omom in dem Grundbereich befinden und das Unterpro- 
gramm "Bereichserkennung" wird in einem Schritt S216 
beendet 

Andernfalls wird in den Schritten S206 und S207 
uberpruft ob der Momentanwert Omom zwischen 
-180° und +180° liegt 

1st der Momentanwert kleiner als - 180°, so wird in 
einem Schritt S208 ein UnterschreitungszShler mi er- 
h6ht; ist der Momentanwert groBer als + 180°, so wird 
in einem Schritt S209 ein Oberschreitungszahler m2 er- 
hoht Unabhangig vom Wert des Lenkwinkels <Dmom 
wird in einem Schritt S210 ein Gesamtzahler m erhfiht 
Die Zahler m, mi und m2 werden beispielsweise im 
Schritt SI 10 "Initialisierung" (s. Fig. 2) auf 0 gesetzt 

In einem Schritt S211 wird uberpruft, ob bereits 2000 
Momentanwerte erfaBt wurden (dies entspricht bei ei- 
ner Abtastfrequenz von etwa 100 Hz einem Erfassungs- 
zeitraum von etwa 20 Sekunden). Ist dies nicht der Fall, 
so kehrt das Programm zum Schritt S203 zuriick. Wur- 
den jedoch bereits 2000 Momentanwerte verarbeitet so 
wird im Schritt S212 uberprOft, ob in den Schritten S206 
und S208 weniger als 1100 Bereichsunterschreitungen 
erfaBt wurden. Ist dies nicht der Fall, d h. wurden mehr 
als 1100 Bereichsunterschreitungen erfaBt, so wird der 
Korrekturwinkel in einem Schritt S213 urn 360° ernied- 
rigt und die Zahler m, mi, m2 auf 0 gesetzt Hierauf kehrt 
das Programm zum Schritt S203 zuruck. 

Wurden jedoch weniger als 1100 Bereichsunter- 
schreitungen erfaBt, so schreitet das Programm zu ei- 
nem Schritt S214 fort in welchem uberpruft wird, ob 
weniger als 1100 Bereichsuberschreitungen erfaBt wur- 
den. 1st dies nicht der Fall, dh. wurden mehr als 1100 
Bereichsuberschreitungen erfaBt, so wird der Korrek- 
turwinkel (Dkorr in einem Schritt S215 urn 360° erh6ht 
und die Zahler m, mi, m2 auf 0 gesetzt Hierauf kehrt das 
Programm zum Schritt S203 zuruck. 

Liegen weder zuviele Bereichsiiberschreitungen bzw. 
zuviele Bereichsunterschreitungen vor, so wird ange- 
nommen, daB die aufgenommenen Momentanwerte 
Omom hauptsachlich im Grundbereich, d. h. zwischen 
-180° und +180°, liegen. Das Unterprogramm "Be- 
reichserkennung" wird dann im Schritt S216 beendet 
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und es wird zum Hauptprogramm zuriickgekehrt 

In Fig. 4 ist ein FluBdiagramm des Unterprogramms 
"Einlernen" dargestellt Nach dem Aufruf dieses Unter- 
programms im Schritt S140 des Hauptprogramms (s. 
Fie 2) erfolgt in einem Schritt S300 der Eintntt in das 5 
Unterprogramm. Mit Hilfe dieses Unterprogramms 
"Einlernen" werden die zunachst leeren Speichereinnch- 
tungen 26 und 30 belegt urn es der Einrichtung 10 an- 
schlieBend eine zuverlassige und genaue Bestimmung 
des Korrekturwinkelwerts zu ermdglichen. io 

In einem Schritt S301 werden zwei Schleifenzahler n, 
m auf 1 gesetzt und ein Summenwinkel Osum mil den 
Wert 0 belegt Weiter wird ein Zahler n 3 erhoht der 
beispielsweise im Schritt S1 10 Initialisierung" des 
Hauptprogramms (s. Fig. 2) auf 0 gesetzt wurde Der , 5 
Wert einer Variabien n 2 wird in Abhangigkeit des Werts 
des Zahlers n 3 bestimmt Der Wert der Variabien n 2 
kann in Abhangigkeit des Zahlers n 3 beispielsweise auf 
folgende Weise erfolgen: 

20 

n 2 =l,fur n 3 = 1. 
n 2 -2, fur n 3 -2oder 3, 
n 2 «4,furn 3 -4bis7, (*) 
n 2 = 8, fur n 3 - 8 bis 15 und 

n 2 -16.furn 3 >16. 25 



Daruber hinaus werden im Schritt S301 Grenzwerte 
m* und n' fur die Schleifenzahler ni und n in Abhangig- 
keit des Werts des Zahlers n 3 festgesetzt Beispielsweise 
steigtderGrenzwertni* vom Wert n»**2 fur n 3 =l bis 3 o 
n,* « 16 fur n 3 = 1 auf n # - 1024 fur n 3 - 16. ]e niednger 
die Grenzwerte m* und n* sind, desto haufiger werden 
erfaBte Lenkwinkel-MeBwerte der weiteren Verarbei- 
tung zugefuhrt Da es zunachst darauf ankommt, der 
Einrichtung 10 schnell eine zur Korrekturwert-Bestim- 3 s 
mung ausreichende Anzahl von Lenkwinkel-MeBwer- 
ten zur Verfugung zu stellen, wird mit niedrigen Grenz- 
werten m* und n* begonnen und diese dann nach und 
nach erhoht 

In einem Schritt S302 werden analog dem Schritt 40 
S203 ein Lenkwinkel-MeBwert OWs* und ein Wert der 
Fahrzeuggeschwindigkeit v aufgenommen und ein Mo- 
mentanwert 4> m0 m des Lenkwinkels bestimmt In einem 
Schritt S303 wird bestimmt, ob der Schleifenzahler m 
einen Wert ni* bereits uberschritten hat oder nicht. Hat 45 
der Schleifenzahler m den Wert m* noch nicht iiber- 
schritten. so wird er in einem Schritt S304 erhoht und 
das Programm kehrt zum Schritt S302 zuruck. Durch 
die Schritte S302, S303 und S304 wird sichergestellt daB 
erst nach einer vorbestimmten Anzahl von Momentan- 50 
wert-Bestimmungen ein Momentanwert des Lenkwin- 
kels weiterverarbeitet wird. 

Hat der Schleifenzahler m den Wert m hingegen 
uberschritten. so wird in einem Schritt S305 uberpruft 
ob der Momentanwert 0> m om betragsmaBig klemer 1st 55 
als ein vorbestimmter Lenkwinkelwert <D 0 (bspw. 180°) 
und gleichzeitig die Fahrzeuggeschwindigkeit v grdBer 
ist als die Grenzgeschwindigkeit v& Ist dies nicht der 
Fall so kehrt das Programm zum Schritt S302 zuruck. 
Sind jedoch beide Bedingungen gleichzeitig erftillt, so eo 
wird der Momentanwert <D mom des Lenkwinkels in ei- 
nem Schritt S306 zum Summenwinkel <J>sum addiert und 
der Schleifenzahler m zurOckgesetzt 

In einem Schritt S307 wird uberprOft, ob der Schlei- 
fenzahler n einen vorbestimmten Wert n* uberschritten 6 5 
hat oder nicht. Ist dies nicht der Fall, so wird der Schlei- 
fenzahler n in einem Schritt S308 erhoht und das Pro- 
gramm kehrt zum Schritt S302 zuruck. Durch den 



Schleifenzahler n wird sichergestellt, daB im Summen- 
winkel <D$um eine vorbestimmte Anzahl von erfaBten 
Lenkwinkeln aufsummiert wird, bevor zur weiteren 
Verarbeitung fortgeschritten wird. 

In einem Schritt S309 wird aus dem Summenwinkel 
Osum und dem Schleifenzahler n unter Berucksichtigung 
eines Korrekturfaktors k ein erster Teilmittelwert Oi 
gemaB der Formel: 

<Pi - k-Osum/n . 
ermittelt und in der Teilmittelwert-Speichereinnchtung 

30 (siehe Fig. 1 A) gespeichert 

Der Korrekturfaktor k tragi der Tatsache Rechnung, 
daB die erfaBte Verteilung f(<D mo m) der Momentanwerte 
0 mom des Lenkwinkels vor der erstmaligen Bestimmung. 
des Korrekturwinkelwerts 0W unsymmetrisch ist, da 
in dieser Verteilung nur Momentanwerte berucksichtigt 
sind, die nicht mit Hilfe eines Korrekturwinkelwerts 
korrigiert wurden. Die Ermittelung des Korrekturwin- 
kelwerts aus der unsymmetrischen Verteilung ergibt 
stets einen betragsmaBig zu kleinen Wert. Dies ist sche- 
matisch in Fig. 6 dargestellt Der schraffierte Bereich B 
der Verteilung f(<D mo m) wird bei der Korrekturwertbe- 
stimmung nicht berucksichtigt Der rautiert dargestellte 
Bereich C verschiebt den sich unter Mittelwertbildung 
ergebenden Schwerpunkt der Verteilung f(<t> m om). d. h. 
den ermittelten Korrekturwinkelwert, zu einem be- 
tragsmaBig kleineren Wert hin, wie in Fig. 6 durch die 
Pfeile A angedeutet ist Urn dennoch rasch einen guten 
Korrekturwinkelwert zur Verfugung stellen zu konnen, 
wird bei der ersten Bestimmung des Korrekturwinkel- 
werts der Korrekturfaktor k auf einen Wert k > 1 
festgelegt, bspw. zwischen \2 und \3. Bei <den darauf 
folgenden Bestimmungen des Korrekturwinkelwerts 
wird hingegen ein Wert von k - 1 verwendet Der Wert 
von k wird im Schritt SI 10 "Initialisierung" festgesetzt 

In einem Schritt S310 wird dann der Gesamtmittel- 
wert Og aus den bis dahin bestimmtenTeilmittelwerten 
Oj ermittelt Hierbei wird eine Division durch die Varia- 
ble n 2 durchgefuhrt Derartige Divisionen sind als Real- 
zahl-Operationen auBerst rechenzeitaufwendig. Wird 
jedoch die Variable n 2 gemaB dem vorstehend angege- 
benen Schlussel (*) aus der Variable n 3 gebildet, so kann 
die Division an dieser stelle mit Hilfe einer wesentlich 
schneller durchfuhrbaren Binar-Division vorgenommen 
werden. Als neuer Korrekturwinkelwert CW wird die 
Summe des alien Korrekturwinkelwerts Okorr und des 
Gesamtmittelwerts Og in der Speichereinrichtung 26 
(siehe Fig. 1 A) gespeichert 

Im Schritt S311 werden dann die Teilmitteiwerte Oi 
urn einen Speicherplatz verschoben (d. h, der Teilmittel- 
wert 0\s wird auf den Speicherplatz des Teilmittelwerts 
<Di6 verschoben, der Teilmittelwert <Dm wird auf den 
Speicherplatz des Teilmittelwerts <t>\s verschoben, ..^ 
der Teilmittelwert <Dt wird auf den Speicherplatz des 
Teilmittelwerts <D 2 verschoben). Als Folge hiervon wird 
der Speicherplatz des Teilmittelwerts <Dt fur die Berech- 
nung des Teilmittelwerts im nachstfolgenden Durchlauf 
des Unterprogramms w Einlernen w freigegeben. Die vor- 
stehend beschriebene Verschiebung der Speicherinhal- 
te kann auf besonders einfache Weise durchgefuhrt 
werden, wenn die Teilmittelwert-Speichereinrichtung 
30 als Schieberegister ausgebildet ist 

In einem Schritt S312 wird festgehalten, daB das Un- 
terprogramm "Einlernen" bereits einmal durchlaufen 
wurde. Weiter wird in diesem Schritt S312 der Wert des 
Korrekturfaktors k auf 1 gesetzt Hierauf wird im 
Schritt S313 das Unterprogramm "Einlernen" beendet 
In Fig. 5 ist ein FluBdiagramm des Unterprogramms 
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"normaler Betrieb" dargestellt Das Unterprogramm 
"normaler Betrieb" entspricht im wesenilichen dem Un- 
terprogramm "Einlernen". Es ist jedoch hinsichtlich der 
zu seiner Durchfuhrung benotigten Rechenzeit mini- 
miert insbesondere durch Minimierung der Variablen- 5 
zugriffe. 

Nach Aufruf des Unterprogramms "normaler Be- 
trieb" im Schritt S160 des Hauptprogramms (s. Fig. 2) 
wird in einem Schritt S400 in die Bearbeitung des Unter- 
programms eingetreten. In einem Schritt S401 werden 10 
-die Schleifenzahler n und nt zuruckgesetzt sowie der 
Summenwinkel O SU m mit dem Wert 0 belegt Im Schritt 
S401 wird im Vergleich zum Schritt S301 des Unterpro- 
gramms "Einlernen" das Erhohen des Schleifenzahlers 
n3 sowie die Bestimmung der Variablen n2 aus dem 15 
Wert des Schleifenzahlers n3 eingespart 

In den Schritten S402, S403 und S404 wird sicherge- 
stellt, daB ein aufgenommener Momentanwert O m0 m 
erst nach einer vorbestimmten Anzahl von Werten der 
weiteren Verarbeitung zugefuhrt wird Hierbei wird im 20 
Schritt S403 die vorbestimmte Anzahl dutch einen kon- 
stanten Wert Nt* (bspw. Ni # = 16) vorgegeben, so daB 
kein Zugriff auf eine Variable zu erfolgen hat 

In einem Schritt S405 wird uberpruft, ob der aufge- 
nommene Momentanwert des Lenkwinkels betragsma- 25 
Big kleiner ist als der vorgegebene Grenzwert <Do und 
gleich2eitig die Fahrzeuggeschwindigkeit v groBer ist 
als die Grenzgeschwindigkeit vo- 1st dies nicht der Fall, 
so wird zum Schritt S402 zuruckgesprungen. Sind je- 
doch beide Bedingungen gleichzeitig erfulit, so wird der 30 
aufgenommene Momentanwert in einem Schritt S406 
zum Summenwinkel O SU m hinzugezahlt und der Schlei- 
fenzahler ni zuruckgesetzt 

In den Schritten S407 und S408 wird sichergestellt, 
daB auf die vorstehend beschriebene Weise eine vorbe- 35 
stimmte Anzahl N* von Momentanwerten im Summen- 
winkel Osum aufaddiert wurde, bevor zur weiteren Ver- 
arbeitung fortgeschritten wird Auch hierbei ist die vor- 
bestimmte Anzahl durch eine Konstante N* (bspw. N* 
- 1024) vorgegeben, so daB ein Variablenzugriff einge- 40 
spartwird 

Die Grenzwerte konnen im normalen Betrieb kon- 
stant auf einem hohen Wert gehalten werden, da sich 
normalerweise der Korrekturwinkelwert nur sehr lang- 
sam (wenn uberhaupt) andert Konstante Grenzwerte 45 
haben, wie bereits erwahnt den Vorteil eine hohere 
Rechengeschwindigkeit zu ermoglichen, so daB das Pro- 
gramm die Korrekturwinkelwerte ohne weiteres in 
Echtzeit liefern kann. 

In einem Schritt S409 wird aus dem Summenwinkel 50 
<D $um und dem Wert des Schleifenzahlers n ein Teilmit- 
telwert <Dj gebildet Nachfolgend wird in einem Schritt 
S410 aus den nunmehr vorliegenden sechzehn Teilmit- 
telwerten Oj (i - 1, — 16) der Korrekturwinkel Okorr 
bestimmt SchlieBlich werden in einem Schritt S411 die 55 
Speicherinhalte der Teilmittelwerte wie vorstehend bei 
Schritt S311 beschrieben jeweils urn eins verschoben. 
Hierbei wird der jeweils alteste Teilmittelwert Oie ge- 
loscht und ein Speicherplatz fur den im nachsten Durch- 
lauf des -Unterprogramms "normaler Betrieb" Teilmit- 60 
telwert Oi freigegeben. 

In einem Schritt S412 wird das Unterprogramm "nor- 
maler Betrieb" beendet und zum Hauptprogramm zu- 
riickgekehrt 

Bei Verwendung einer Recheneinrichtung, die keine 65 
FlieBkomma-Zahlen verarbeiten kann, konnen samtli- 
che in die Recheneinrichtung eingegebenen Werte mit 
einem konstanten Faktor multipliziert werden, urn Run- 



dungsfehler so gering wie m6glich zu halten. 

Wie bereits vorstehend erlautert, wird mit der erfin- 
dungsgemaBen Einrichtung und dem erfindungsgema- 
Ben Verfahren ein Korrekturwinkelwert zur Durchfiih- 
rung einer Nullpunktskorrektur der von einem Lenk- 
winkel-Sensor abgegebenen Lenkwinkel-MeBwerte be- 
stimmt Ein tatsachlicher Lenkwinkelwert ergibt sich als 
Differenz des angegebenen Lenkwinkel-MeBwerts und 
des zum jeweiligen Zeitpunkt aktuellen Korrekturwin- 
kelwerts. 

Patentanspruche 



1. Einrichtung (10) zur Ermittlung eines Korrektur- 
winkel- Werts (<Dkorr) zur Nullpunktskorrektur ei- 
nes Lenkwinkel-Sensors (22) eines Fahrzeugs, wo- 

-bei der Lenkwinkel-Sensor (22) fortwahrend MeB- 
werte (O me $ s ) erzeugt und an die Einrichtung (10) 
abgibt, welche MeBwerte (O meS s) dem Lenkwinkel 
zum jeweiligen Zeitpunkt entsprechen, 
wobei die Einrichtung (10) diese MeBwerte (Omcss) 
in Momentanwerte (<I>mom) des Lenkwinkels urn- 
wandelt, und 

wobei die Einrichtung (10) eine Recheneinrichtung 
(24) zur Bestimmung des Korrekturwinkel-Werts 
(Okorr) aus den Momentanwerten (Omom) des Lenk- 
winkels und eine Speichereinrichtung (26) zum 
Speichern des Korrekturwinkel-Werts (Okorr) urn- 
faBt, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Recheneinrichtung (24) zur Bestimmung 
des Korrekturwinkel-Werts (<Dkorr) unter Bildung 
des Mittelwerts einer Mehrzahl von Momentan- 
werten (Omom) des Lenkwinkels ausgebildet ist 

2. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Momentanwerte (O m om) des 
Lenkwinkels die MeBwerte (Omcss) sind 

3. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Momentanwerte (Omom ) des 
Lenkwinkels durch den Korrekturwinkel-Wert 
(Okorr) korrigierte MeBwerte (O mc $s) sind 

4. Einrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, wobei das Fahrzeug einen Geschwindig- 
keits-Sensor zur Erfassung eines Momentanwerts 
(v) einer Fahrzeuggeschwindigkeit aufweist, da- 
durch gekennzeichrtet, daB ein Momentanwert 
(Omom) des Lenkwinkels nur dann zur Mittelwert- 
bildung herangezogen wird, wenn der Momentan- 
wert (v) der Fahr2euggeschwindigkeit einen Ge- 
schwindigkeits-Grenzwert (vo) iiberschreitet 

5. Einrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB ein Momen- 
tanwert (Omom) des Lenkwinkels nur dann zur Mit- 
telwertbildung herangezogen wird, wenn er dem 
Betrage nach kleiner ist als ein Lenkwinkel-Grenz- 
wert(Oo). 

6. Einrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
sprtiche, dadurch gekennzeichnet, 

daB die Rechnereinrichtung (24) zur Bildung von 
Teilmittelwerten (Oi) aus einer, vorzugsweise je- 
weils gleichen, Anzahl von Momentanwerten 
(Omom) des Lenkwinkels und zur Bildung eines Ge- 
samtmittelwerts aus den Teilmittelwerten (Oi) aus- 
gebildet ist und 

daB eine Teilmittelwert-Speichereinrichtung (30) 
mit Speicherplatzen zum Speichern der Teilmittel- 
werte (Oi) vorgesehen ist 

7. Einrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, 
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daB die Teilmittelwerte (0>i) aus 2 n Momentanwer- 
ten (<Dmom) des Lenkwinkels gebildet werden, wo- 
bei n eine ganze Zahl ist, und 
daB der Gesamtmittelwert aus 2 m Teilmittelwerten 
(0>i) gebildet wird,wobeim eine ganze Zahl ist 5 
8 Einrichtung nach Anspruch 6 oder 7. dadurch 
gekennzeichnet daB dann, wenn alle Speicherplat- 
ze der Teilmittelwert-Speichereinrichtung (30) be- 
legt sind, vor Bildung eines weiteren Teilmittel- 

wens (Oi)-der-jeweils alteste Teilmittelw_ert_(0i6) 10 

geloscht wird, urn Speicherplatz fOr den weiteren 
Teilmittelwert (Oi) zu schaffen. 

9. Einrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB nach Speicherung des weiteren Teil- 
mittelwerts (<t>\) aus den in der Teilmittelwert-Spei- is 
chereinrichtung (30) gespeicherten Teilmittelwer- 
ten (<Di) ein neuer Gesamtmittelwert gebildet wird. 

10. Einrichtung nach einem der Anspniche 3 bis 9 f 
dadurch gekennzeichnet, daB eine Vorrichtung zur 
Bestimmung eines Grundbereichs des Lenkwinkels 20 - 
vorgesehen ist, die bestimmt ob die Momentan- 
werte (<D mo m) hauptsachlich im Bereich zwischen 

- 180° und + 180° liegen, und eine Korrektur des 
Grundbereichs urn 360° vornimmt, wenn die Mo- 
mentanwerte (0>mom) nicht hauptsachlich im Be- 25 
reich zwischen - 180° und + 180° liegen. 

1 1 . Einrichtung nach Anspruch 1 0, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Grundbereichs-Bestimmungsvor- 
richtung als Anfangswert fur den Korrekturwinkel- 
Wert (Ow) 0° verwendet und zur Korrektur des 30 
Grundbereichs den Korrekturwinkel-Wert (<J>korr) 
urn 360° erhoht bzw. absenkt, wenn bei aufeinan- 
derfolgender Erfassung einer vorbestimmten An- 
zahl von Momentanwerten (<t> m0 m) des Lenkwin- 
kels mehr als die Halite der Momentanwerte des 35 
Lenkwinkels groBer als +180° bzw. kleiner als 
-180° ist 

12. Einrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet daB der Lenk- 
winkel-Sensor (22) die MeBwerte (Omess) mit einer 40 
Frequenz von zwischen 50 Hz und 200 Hz, vor- 
zugsweise von etwa 1 00 Hz, erzeugt 

13. Verfahren zur Ermittlung eines Korrekturwin- 
kel-Werts (Okorr) zur Nullpunktskorrektur eines 
Lenkwinkel-Sensors (22) eines Fahrzeugs, umfas- 45 
send die Schritte: 

a) fortwahrendes erzeugen von MeBwerten 
(<Dmess) mittels des Lenkwinkel-Sensors (22), 
welche MeBwerte (O m «s) dem Lenkwinkel 
zum jeweiligen Zeitpunkt entsprechen, 50 

b) Abgeben dieser MeBwerte (Omess) an die 
Einrichtung (10), 

c) Umwandeln dieser MeBwerte (Omess) in Mo- 
mentanwerte (Omom) des Lenkwinkels in der 
Einrichtung (10), 55 

d) Bestimmen des Korrekturwinkel-Werts 
(<D Vorr ) aus den Momentanwerten (O mo m) des 
Lenkwinkels in einer Recheneinrichtung (24) 
der Einrichtung (10), und 

e) speichern des Korrekturwinkel-Werts 60 
(Okorr) in einer Speichereinrichtung (26) der 
Einrichtung (10), dadurch gekennzeichnet, daB 
der Korrekturwinkel-Wert (Cw) in Schritt 

d) unter Bildung des Mittelwerts einer Mehr- 
zahl von Momentanwerten (Omom) des Lenk- 65 
winkels bestimmt wird. 
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$korr=$korr + $G 
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